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論 文 題 目 実写履歴画像を用いた遠隔操作インタフェースの開発 
本研究では，遠隔操作において操作者が直感的に理解しやすいような視覚提示イ
ンタフェースの開発を目指す．本論文では，実写履歴画像を用いた遠隔操作イン
タフェースを開発し，その操作性，有用性について評価し，考察した． 
 
移動体の遠隔操作には，近年，インタフェースを含め様々な研究が行われている．
一般的な遠隔操作の手法では，遠隔地の視覚情報をもとに作業をするものであっ
たが，1980年に東京大学舘らによって提案されたテレイグジスタンスなど，視覚
情報以外の情報提示を行うことで，その操作性を向上させる研究などがある．し
かし，より多くの情報提示を行うために，大掛かりな装置を要し，設置環境や投
資面でトレードオフな問題が生じる．そこで，小規模なシステムを用いて，操作
性を向上することは有益であると考えられる． 
また，遠隔操作においては，操作に「慣れ」が必要とされている．移動体の遠隔
操作に関しては，移動体を実際に見ながら操作したり，移動体の中に入って操作
したりするというわけではなく，視覚情報は必然的に搭載カメラからの画像に限
定される．操作を困難にしている要因の一つに，車両感覚が把握できない点が挙
げられる．つまり，移動体と障害物の距離や走行した距離を把握することが困難
であり，操作を正確に行うためには「慣れ」が必要であると言及できる． 
カメラから得た画像を用いた遠隔操作においては，操作者に，操作対象の周辺環
境，及びその状態を把握させることにより操作性が向上することが知られている． 
本研究では，遠隔操作において操作者に，操作対象の周辺環境と状態を提示する
ため，移動中に一人称視点カメラで撮像した画像を時間，位置，方向のパラメー
タとともに保存し，バーチャルな三人称視点を提供する視覚提示インタフェース
の開発を行った．実写履歴画像を用いて，移動体の周辺環境や状態を補完するこ
とにより，操作者が直感的に理解しやすく，容易に操作ができる新たな視覚提示
手法を開発し，遠隔操作のための視覚提示インタフェースとしての評価した． 
 
